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Abstract 



1. Method for positioning and securing planar bodies (11) spatially to at least one other body (1), in particular 
for positioning and subsequently securing parts (11) to an automobile body (1) where the planar body (1 1) is 
moved towards the other body (1) and during this part of the movement its position relative to the other body 
(1 ) is established by means of at least one distance probe (32) whereby the planar body (1 1 ) is moved 
further in three degrees of freedom until making bodily contact with the other body (1) and is subsequently 
probed in two different planes, on a one-piece part (10) of the planar body (11), the spatial position is 
established, is probed in particular and that the value obtained by the probing is routed to a computer, 
which, in order to carryout the securing work for the planar body (1 1 ) and/or its thereby connected one-piece 
part, is routed further whereupon an industry robot (e.g. 3, 4) connects the pertinent part (16) to the other 
body (1) characterized in that ; a) one of the parts is an automobile body which is elevated until its height 
position is established by means of the sensing elements (33, 34) ; b) and that the planar body is an 
automobile door (1 1) which is provided with two hinges (14), particularly welded and which are secured in 
two planes one above the other, and which is moved toward the opening especially provided for it, until the 
distance probe (32) which moves rigidly with the door of the automobile (11), butts-up against an especially- 
provided location, for example the spar of an automobile body (1), whereby a cardan joint makes it possible 
for the part (19), which picks-up the door (11) and holds it during the time it is being transported to the body 

(I) in a "floating" manner, to move to a limited extent on all sides, whereby the transported automobile door 

(II) , more-or-less "floating" can fit into the contour (26) of the body (1), until the outer contour of the door 
(11) is positioned exactly in the outer contour of the body (1), whereby an adjustment movement follows as 
compared to the body (1) as a fine adjustment in one plane, which, in the direction of transport (E - F) lies 
orthogonally to the body (1 ) whereas a further finer adjustment is carried-out in the vertical plane and 
repeated fine adjustments parallel to the body (1) ; c) and that the vertical height correlation of the hinge (14) 
is probed by means of the probe (40, 41) and these values are routed to a computer, whereby compression 
fittings (59, 60) are pressed against the door prior-to, during and subsequent to the probing-measuring 
sequence, in order to prevent the door (1), which has not been welded yet, from moving ; d) and that 
simultaneously with the probing of the height of the hinge (14) a pertinent, correlated, preferred 
perpendicular plane, the side wall of the subject hinge part (16) which is facing outward, is probed by means 
of two probes (46, 47) which are arranged at a distance from each other and thereby establishing the 
angular position of the hinge part (16) as compared to the body (1) and is similarly routed further to a 
computer ; e) and that, within previously-specified tolerance values in accordance with c) and d), the 
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computer issues welding instructions to one or more welding robots (3, 4 or 5, 6) on each side of the body 
(1), subsequent to which these welding robots (3, 4 or 5, 6) produce a weld, respectively, at least one upper 
weld and at least one lower weld on each fastener (18) of each hinge (14) of each door (1 1) ; f) that prior to 
commencing the welding sequence the probes (40, 41 or 46, 47) move out of the welding range and are 
arranged in such a way that they are protected ; g) and that subsequent to the welding sequence the 
welding device is cleaned either mechanically and/or by means of pressurized gas e.g. lubricated, 
compressed air ; h) and that subsequent to the welding cycle the body (1) is again lowered onto the cycled 
linear conveyor or onto the endless conveyor which is in the form of a combined linear-elevating-lowering 
conveyor and is transported further cycled. 
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© Verf ahren zum Positlonleren und zum Bef estigen von flachigen Korpern im Raum an mindestens einem anderen Korper 
und Vorrichtung zum Durchf flhren des Verf ahrens. 



© Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung 
zum Positionieren von flachigen Korpern im Raum an 
mindestens einem anderen Korper, vorzugsweise zum Mon- 
tieren von Turen (1 1 ) an Karosserien (1 ) von Kraftfahrzeugen. 
Des weiteren betrifft die Erfindung eine Vorrichtung, die 
einen gewissermaBen "schwimmend" aufgehangten Tran- 
sport- und Positionierrahmen (19) aufweist, durch welchen 
die Tur aus einem Magazinforderer (10) gegen die Karosserie 
(1) andruckbar ist und dabei sich seibst im Raum oder in 
Bezug auf die Tur ausrichtet. Rechnergesteuerte SchweiSro- 
boter (3,4 bzw. 5, 6) schweiBen eine Lasche (16) an den dafur 
vorgesehenen Hotmen der Karosserie (1) an. Dadurch ist ein 
vollkommen automatisches Montieren von Turen (11) o. dgl. 
an einer Karosserie oder an anderen Teilen moglich. 
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Verfahren zun Positionieren und zum Befestigen won flachigen 
Korpern ±bb Raun an mindestens einen anderen Korper und 
Vorrichtung zun Durchfuhren des Verfahrens 



G a t t u n g 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Positionieren und 
zum Befestigen von flachigen Korpern im Raum an mindestens 
einem anderen Korper, insbesondere zum Positionieren und 
anschlieBendem Befestigen von Teilen an einer Kraf tf ahrzeug- 
Karosserie, wobei der flachige Korper an den anderen 
Korper heranbewegt wird und uber mindestens einen Tastfinger 
seine Lage zu dem anderen Korper ertastet wird und danach 
der flachige Korper gegen den Korper heranbewegt und bis 
zum korperlichen Kontakt zu dem anderen Korper weiterbewegt 
wird und daraufhin in zwei verschiedenen Ebenen an einem 
einstuckigen Teil des flachigen Korpers die Lage im Raum 
erkannt, insbesondere ertastet wird. 

Des weiteren betrifft die Erfindung eine Vorrichtung zum 
Durchfuhren dieses Verfahrens. 

Stand der Technik 

Es ist bekannt, bei der Herstellung von Kraf t f ahrzeugen die 
Scharniere von Turen manuell anzuschweiflen oder anzu- 
schrauben . 
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Beides ist unter den heutigen Wettbewerbsverhaltnissen 
unwirtschaf tlich . 

AuBerdem lassen sich beim manuellen Anordnen von Kraft- 
fahrzeugturen , Kof f erraumdeckeln 9 Hotorraumdeckeln o. 
dgl. Einbaufehler niemals ganz ausschlieBen , veil die 
Anordnung und Befestigung dieser Teile von der Sorgfalt 
der damit beauftragten Personen abhangig ist. 

Durch EP 00 72 277 ist ein Verfahren zum automatischen 

Einbau von Fensterelement en wie z.B. Windschutzscheiben , 

hinteres Fenster oder eines Himmels vorbekannt, wobei 

ein Greifer den anzumontierenden Gegenstand ergreift 

und ihn uber eine Laufkatze in eine Einbauposition bringt. 

Durch MeBfuhler werden die Laufkatze und die Halterung 

so gesteuert, daB der anzumontierende Gegenstand in 

die zweckentsprechende Position gelangen. Hiermit ist 

es jedoch nicht moglich, flachige Elemente u/ie Auto- 

turen, Kof f erraumdeckel oder Motorraumabdeckungen in 

die genaue Lage zu bringen und die zum Befestigen solcher 

Telle notwendigen Lager wie Laschen und dergleichen 

zu befestigen, ohne daB menschlicher Eingriff moglich ist. 



Die FR-PS 13 90 177 betrifft eine Vorrichtung, bei der 
u/aagerecht auf einem Forderband transportierte Glasbander 
aufgenommen werden und diese senkrecht auf einen zweiten 
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Forderer abgesetzt werden, der unabhangig von dem ersten 
Forderer angetrieben ist. Hierzu u/erden Saugarme verwendet. 

Das Heranfordern von Teilen zu einer Automobilkarosserie 
und deren Befestigung ist mit dieser Vorrichtung nicht 
mbglich. 

Durch die DE-Z. "fordern und heben" 1964, H. 4, Seiten 
339 bis 340 ist es bekannt, Autoturen, die schon mit 
den Fuhrungsschienen fur die Fenster und mit dem Werk 
fur ihre Betatigung ausgerustet sind, automatisch einzu- 
hangen. Der Arbeiter soil eine Tur in die Vorrichtung 
stellen und druckt eine Taste. Wenn die Karosserie bis 
auf eine festgelegte Entfernung herangekommen ist, schwenkt 
die Vorrichtung um eine senkrechte Achse etwa urn 45 
Grad und zieht mit gleicher Geschwindigkeit mit dem 
Forderer mit. Die beiden Gelenkhalf ten u/erden mit denen 
am Turpfosten ausgerichtet . Dann schieben Stempel die 
Gelenkbolzen ein. AnschlieBend fahrt die Vorrichtung 
M/ieder in die Arbeitsstellung zuruck. Auch aus dieser 
Vorrichtung ist es nicht bekannt, einen flachigen Korper 
wie eine Tur mit ihren Scharnieren an die Turpfosten 
automatisch heranzuf uhren und zu befestigen. Vielmehr 
beschreibt die vorerwahnte Vorrichtung 
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den Zusammenbau von Teilen, die bereits vorher herge- 
stellt wurden, und zv/ar mauell. 

A u f g a b e 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren 
gemaB dem Gattungsbegrif f des Patentanspruches 1 so 
auszugestalten , daG es mit ihm vollkommen automatisch 
moglich ist, ein flachiges Teil, z.B. eine Tur, eine 
Motorhaube oder einen Kof f erraumdeckel an ein Kraftfahr- 
zeug automatisch heranzuf iihren und es ohne jeglichen 
menschlichen Eingriff auch dort zu befestigen. 

"Defe "weiteren liegt der trfindung die Aufgabe zugrunde, 
eine vorteilhafte Vorrichtung zum Durchfuhren des Verfahrens 
zu schaffen, die es ermoglicht, in groSen Serien, beispiels- 
weise an FlieBbandern eines Automobilherstellers , einge- 
setzt zu werden. 
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Losung faetreffend das Verfahren 

Diese Aufgabe uird durch die kennzeichnenden Merkmale 
des Patentanspruches 1 gelbst. 

Einige Worteile 

Bei Anu/endung des erf indungsgemaBen Verfahrens kann 
ein flachiger Korper, z. B. eine Tur an einem Kraf t f ahrzeug , 
genau an einem anderen Teil im Raum, beispielsv/eise 
an einer Kraft f ahrzeug-Karosserie , positioniert und 
befestigt u/erden, was z. B. durch SchweiBen geschehen 
kann. Das erf indungsgemaSe Verfahren eignet sich besonders 
zum Positionieren und Befestigen von Teilen an Kraft- 
fahrzeugkarosserien . 

Sovi/eit in den Anmeldungsunterlagen von "flachigen Korpern" 
die Rede ist , so werden darunter auch solche Korper 
verstanden, die nicht unbedingt durch planparallele 
Flachen begrenzt sind. Vielmehr M/erden darunter auch 
Korper verstanden, die z. B. 
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wie Kraf tf ahrzeugturen , Kof f erraumdeckel oder Motorraumab- 
deckungen durchaus raumlich gekrummt sein konnen, aber 
groBere Flachen oder dffnungen abdecken. Allerdings 
lassen sich mit dem erf indungsgemaQen Verfahren auch 
durch vollkommen planparallele Flachen begrenzte Korper 
positionieren und in der jeweils gewunschten Position, 
z. B. durch SchweiQen, befestigen. 

Wird das er f indungsgemafle Verfahren in ein ubliches 
Herstellungsverf ahren fur Kraf t f ahrzeuge integriert, 
so kann das Positionieren und Befestigen der flachigen 
Korper, beispielsweise von Turen o. dgl., vollkommen 
automatisch erfolgen, weil es die Zuordnung des flachigen 
Korpers zu einem anderen Korper im Raum vollkommen auto- 
"mati'sch bestimmtT und "auBerdem den zu positionierenden 
und zu bef estigenden flachigen Korper der daftir vorgesehenen 
Stelle, z. B. einem Scharnier oder Scharnierteil und/oder 
einem Turholm o. dgl. einer Kraf tf ahrzeug-Karosserie 
mit hoher Genauigkeit zuordnet . 

Dies ist z. B, dadurch moglich, daB durch Tastfinger 
die raumliche Lage der Korper zueinander ertastet u/ird 
und diese 
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Impulse an einen Industrieroboter weitergegeben wird, 

der dann Steuer- und/oder Regelimpulse an u/eiteren Gerate, 

z. B. Schu/eiBroboter , ueitergibt. 

AuBerdem u/ird die raumliche Lage des flachigen Korpers 
in z\i/ei uerschiedenen, insbesondere senkrecht aufeinander 
stehenden Ebenen zu dem anderen Korper bestimmt und 
erst daraufhin ein Signal an einen Industrieroboter, 
z. B. an einen SchweiBroboter , gegeben, der dann die 
Scharnierteile miteinander verschweiBt . 

Auf diese Weise lassen sich menschliche Fehler beim 
Einbau von flachigen Korpern, insbesondere von Turen 
an Kraftf ahrzeugkarosserien , vollkommen ausschalten 
und ein hohes MaB an Genauigkeit und Gleichf ormigkeit 
bei der Montage und Befestigung solcher Teile erzielen. 
Dadurch entsteht praktisch kein AusschuB mehr. 

Meitere Ausf uhrungsf orraen 

In Patentanspmch 2 ist eine besonders vorteilhafte 
Verf ahrensvi/eise zum Positionieren und Befestigen von 
Turen an Kraftf ahrzeug-Karosserien beschrieben. 
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Lasting der Aufgabe betreffend die Vorrichtung 

Diese Aufgabe wird durch die in Patentanspruch 3 wiederge- 
gebenen Merkmale gelost, 

Einige Vorteile 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung kommt mit verhaltnismaBig 
venigen, robusten Einzelteilen aus, mit denen sich besonders 
im Automofailbau flachige Teile aus Blech positionieren 
und z. B. durch Schu/eiBen befestigen lassen. 

Beit ere Ausf uhrungsf omen 

Die Ausfuhrungsf orm nach Patentanspruch 4 ermoglicht 

die genaue Abtastung der Lage der Scharniere einer Kraftfahr- 

zeugtur o. dgl.. Erst venn die dadurch hervorgeruf enen 

Impulse dem Roboter zum Befestigen des flachigen Teils, 

z. B. einem Schu/eiSroboter f ein Signal geben, erfolgt 

die Befestigung des flachigen Teils, z. B. die AnschweiBung 

von Scharnieren an den betreffenden Turholmen. Bei vier- 

tiirigen Autos wird man in der Regel so 
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vorgehen, daS man mit der Einschu/eiBung der hinteren 
Turen beginnt und erst zum SchluG die vordere Turen 
einschu/eiQt . Dabei konnen selbst verstandlich auf beiden 
Seiten derartige Uorrichtungen angeordnet sein, urn gleich- 
zeitig taktweise gegenuberliegend die hinteren und danach 
die vorderen Turen einzuschu/eiBen • 

Bei der Ausf uhrungsf orm gemaB Patentanspruch 5 wird 
das flachige Teil, insbesondere eine Kraft fahrzeug-Tur , 
gewissermaBen "schu/immend" im Raum an das andere Teil, 
z. Bo an eine Karosserie, herangef uhrt , so daB sich 
das flachige Teil bei Anlage gegen den anderen Korper 
gewissermaBen raumlich ausrichten kann. 

Oftmals ist es notv/endig, an flachige Korper nachtraglich 
Teile anzuordnen, beispielsu/eise in Kfz-Turen nach deren 
Positionierung und Anschu/eiBung an den Turholmen die 
Mechanik fur die Betatigung der Fenster und die Fenster- 
scheiben selbst einzubauen. Diese zusatzlichen Teile 
\i/irken an verhaltnismaBig langen Hebelarmen auf die 
5charniere ein, so daB es zu einem Verziehen der Turen 
kommen kann, was eine nachtragliche , umstandliche Aus- 
richtung derselben erforderlich machen wurde. Deshalb 
ist erf indungsgemaB vorgesehen, die flachigen 
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Teile, insbesondere Kfz-Turen, urn ein geringes MaQ von 
z. B. 1,5 Grad gegenuber der Horizontalen entgegen der 
Geu/ichtskomponente der nachtraglich einzusetzenden Teile 
schrag arizuschu/eiGen . Nach erfolgtem Einbau dieser Teile 
lassen sich dann die Turen problemlos offnen und schlieBen 
(Patent an spruch 6). 

Der Patentanspruch 7 beschreibt eine besonders vorteilhafte 
Ausf uhrungsf orm der Erfindung. 

In der Zeichnung ist die Erfindung - teils schematiach 
- an Ausf uhrungsbeispielen veranschaulicht . Es zeigen: 



Fig. 



eine teilveise Draufsicht auf eine erf indungsge- 



maBe Vorrichtung ; 



Fig. 



2 



eine Ansicht in Richtung des Pfeiles "Y" 



der Fig. 1; 



Fig. 



3 



eine Einzelheit bei "X" der Fig. 1; 



Fig. 4 einen Schnitt nach der Linie A - A der Fig. 
35 
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Fig. 5 eine Einzelheit bei "Z" der Fig. 2 und 

Fig, 6 eine Teilansicht in Richtung des Pfeiles 
»W" der Fig, 5. 

In der Zeichnung ist die Erfindung in Anwendung auf 
eine Vorrichtung zum Positionieren und AnschweiBen von 
Turen an einer Kfz-Karosserie veranschaulicht • 

Mit dem Bezugszeichen 1 sind taktweise durch einen im 
einzelnen nicht dargestellten und nicht bezeichneten , 
z. Bo als taktenden Linearf orderer oder als kombinierter 
Linear-Hub-Senkrechtf orderer ausgebildeten Endlosf orderer 
herangef brderte Kfz-Korosserien bezeichnet, die bei 
der dargestellten Ausf uhrungsf orm auf jeder Seite zwei 
nicht dargestellte Turoffnungen aufweisen, die jeweils 
mit einer Tur versehen werden sollen. 

Im vorher genau justierten Bereich der nachfolgend be- 
schriebenen, erf indungsgemaBen Vorrichtung \i/ird jev/eils 
der Endlosf orderer stillgesetzt und die betreffende 
Karosserie 1 durch eine in Richtung C bzvi/, D abwechselnd 
arbeitende Hubvorrichtung 2 vom Endlosf orderer urn ein 
vorbestimmtes MaQ in Richtung D, also nach oben, abgehoben. 
Im Langsabstand des Endlosf brderers 
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konnen mehrere aolcher Hubvorrichtungen 2 und mehrere 
der nachfolgend beschriebenen Vorrichtungen zum Position- 
ieren und AnachweiBen von Turen mit Abstand zueinander 
angeordnet aein, die jeweils beim taktweiaen Stillaetzen 
dee EndloafBrderers mit Karoaaerien 1 beatuckt sind. 

Auf jeder Seite der Karoaaerie 1 befinden aich bei der 
dargeatellten Auafiihrungaf orm je zwei rechnergesteuerte 
Schveiflroboter 3, 4 bzw. 5, 6, wobei die jeweils oben 
an einer Deckenkonstruktion 7 befestigten SchweiBroboter 
3 und 5 obere Schveiflnahte und die jeveila unten auf 
einem Fundament 8 befeatigten Schweiflroboter 4 bzw. 
6 jeweila untenliegende SchweiBnahte schweiBen. Auf 
dieae Ueiae wird die Sicherheit erhoht und auch bei 
Auafall eines SchweiBroboters mit Sicherheit eine zuver- 
laa8ige AnschweiBung erreicht. 

Die anzuachweiBenden Turen werden durch einen Einleger 
9, der parallel zur Fbrderrichtung dea die Kfz-Karosserien 
herenfbrdernden Forderers beweglich ist zu einem Magazin- 
forderer 10 herangef or dert . Der Einleger 9 besteht aus 
einem lauf katzenartigen Geatell, daa im Abstand vom 
Boden 11a an einer Schiene verfahrbar ist und die Turen 
11, z. B. mittels Druckluft- und/oder Hydraulikspanner , 
halt und sie in einzelne Magazine 
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12 des Magazinforderers ablegt, der ebenfalls ein Endlos- 
fdrderer ist, an dem die Magazine 12 durch mit Abstand 
zueinander angeordnete Vorsprunge gebildet sind, die 
taktweise durch einen motorischen Antrieb 61 uber ein 
Fordermittel 13 angetrieben werden, das die Magazine 
12 einstuckig miteinander verbindet. Bei der aus Fig. 
2 ersichtlichen Ausf uhrungsf orm sind vier anzuschweiBende 
Turen 11 im Magazinf order er 10 angeordnet und ragen 
im wesentlichen in vertikaler Ebene aus den Magazinen 
12 des Magazinforderers 10 hervor. Deutlich erkennt 
man aus Fig, 2, daG die Turen 11 entsprechend der auGeren 
Kontur der Karosserie kurvenf brmig verlaufen. 

Auf diametral der Hub vorrichtung 2 gegenuberliegenden 
Seite sind mindestens ein u/eiterer Einleger 9 und ein 
vueiterer Magazinf orderer 10 angeordnet (nicht dargestellt ) . 

Die durch den Einleger 9 herangef ordert en Turen 11 weisen 
bereits mit ihnen durch SchweiBnahte einstuckig verbundene 
Scharniere auf, die insgesamt mit dem Bezugszeichen 
14 bezeichnet sind, Mit jeder Tur 11 sind in vertikaler 
Richtung mit Abstand ubereinander zwei solcher Scharniere 
14 durch Schvi/eiBnahte fest verbunden (Fig. 5). 
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Wie die Fig. 3 erkennen laBt, u/eist jedes Scharnier 
14 zu/ei Laschen 15 bzw. 16 auf, die jeweils durch eine 
vertikale Schwenkachse 17 gelenkbeweglich miteinander 
verbunden sind. Die Laache 15 ist mit der AuBenkontur 
18 (Fig. 3) durch Schu/eiGnahte in der erwahnten Art 
und Weiae einstCickig verbunden, so daQ die Turen 11 
jeweils mit diesen zvei ubereinander angeordneten , fest 
angeschu/eiBten Scharnieren 14 durch den Einleger 9 zum 
Magazinf orderer 10 herantransportiert vi/erden. 

Ea iat nun erf orderlich , diese mit jeweils zwei fest 
angeschweiBten Scharnieren 14 ausgerusteten Turen 11 
mit ihren Laschen 16 an dem jeweils zugeordneten Holm 
der Karosserie anzuschweiBen . Bei vierturigen Kraft- 
fahrzeugen wird vorzugsweise in der Reihenfolge so begonnen, 
da8 zunachst die hinteren Turen positioniert und die 
Laschen 16 an den zugeordneten Holmen angeschweiBt werden, 
woraufhin erst die jeweils vorderen Turen positioniert 
in ebensolcher Weise angeschweiBt u/erden. Nachfolgend 
wird anhand einer Tur 11 deren Positionieren und AnschveiSen 
beschrieben. Selbstverstandlich geschieht das Positionieren 
und AnschweiBen der ubrigen Turen 11 entsprechend. 
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Die Turen 11 werden aus dem Magazinf brderer 10 einzeln 
nacheinander durch einen Transport- und Positionierrahmen 
19 entnommen. Dies geschieht dadurch, daO durch einen 
dreiachsigen Industrieroboter 20, der den Transport- 
und Positionierrahmen 19 in Richtung K bzw. V, also 
in vertikaler Ebene heben und senken kann, dieser angehoben 
und in Richtung E (Fig, 2) zu dem Magazinf or derer 10 
transportiert wird. Dort wird der Transport- und Posi- 
tionierrahmen 19 in Richtung K abgesenkt und in Richtung 
E gegen die AuGenkontur der betreffenden Tur 11 gefahren, 
bis Puf f erelemente 21, 22 und 23 und Sauger 55, 56 an 
der AuGenkontur der betreffenden Tur 11 anliegen. Die 
Puf f erelemente 21 bis 23 bestehen bei der dargestellten 
Aus f uhrungsf orm aus synthetischem Gummi, konnen aber 
auch in anderer Weise ausgebildet sein. AuGerdem weist 
der Transport- und Positionierrahmen 19 geeignete Spann- 
elemente zum Ergreifen und Transportieren der Tur auf, 
die beispielsM/eise uber pneumatische und/oder hydraulische 
Kniehebelgelenkvorrichtungen betatigt sein konnen* Dadurch 
laGt sich z. B B das obere Rahmenteil der Tur 11 durch 
Klemmwirkung ergreifen. AuGerdem ist es moglich, ein 
vi/eiteres zangenf ormiges Element durch derartige Kniehebel- 
spannvorrichtungen an der Tur wirksam \i/erden zu lassen. 
SchlieGlich werden die Sauger 55, 56 mit Unterdruck 
beaufschlagt urn zusatzlich die Tur 11 sicher zu haltern 
und zu transportieren. 
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Die Pufferelemente 21 bis 23 aind im ubrigen in den 
Eckpunkten eines Dreiecks angeordnet. Etva im Schnittpunkt 
der Winkelhalbierenden dieses Dreiecks befindet sich 
ein Raumgelenk 24, das bei der dargestellten Ausf uhrungsf orm 
ebenfalls aus synthetischem Gummi besteht oder nach Art eines 
Silentblockes oder als Kardangelenk oder Kugelgelenk ausge- 
bildet sein kann , aber auch durch eine andere Gelenkanordnung 
ersetztbar ist. Das Raumgelenk 24 ermoglicht es, daB sich der 
die Tur 11 aufnehtnende und wahrend des Transports zur Karos- 
serie 1 halternde Teil 25 des Transport- und Positionierrahmens 
19 gewiasermaBen allseitig schwimmend urn ein begrenztes MaB 
bewegen kann, so daB der Transport- und Positionierrahmen 
19 bis zur Anlage gegen die Karosserie 1 gefahren Ni/erden kann, 
so daB sich die herangef uhrte Tur 11 - geu/issermaBen 
schwimmend - in der Kontur 26 der Karosserie 1 auszugleichen 
vermag, bis die auBere Kontur der Tiir 11 genau der AuBenkontur 
der Karosserie 26 entspricht. Dabei wird fiber die Kolben- 
Zylinder-Einheit 27 in Richtung der Transportbev/egung F ein 
pneumatischer Ausgleich geschaffen, wahrend durch die 
Kolben-Zylinder-Einheit 28 ein solcher pneumatischer Aus- 
gleich in vertikaler Ebene geschieht. SchlieBlich ist mit dem 
Bezugszeichen 29 eine gesteuerte, z. B. pneumatische 
Kolben-Zylinder-Einheit bezeichnet, die in einer senkrecht 
zur Ebene des durch die Kolben-Zylinder- Einheit 27 ge- 
schaffenen pneumatischen Ausgleichs beweglich ist, so 
daB der Transport- und Positionierrahmen 19 durch diese 
Kolben-Zylinder-Einheiten 27, 28 und 29 in drei Ebenen 
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urn ein begrenztes MaB gelagert ist und auBerdem durch 
das Raumgelenk 24 eine begrenzte, allseitige Kippbeu/egung 
des Teils 25 und damit der Puf f erelemente 21, 22 und 23 und 
der an dieser gelagerten Tur 11 ermbglicht ist. 

Die Bezugszeichen 30 und 31 bezeichnen Fuhrungen fur 
den pneumatischen Ausgleich in vertikaler Ebene. 

Dem Transport- und Positionierrahmen 19 ist bei der 
dargestellten Ausf uhrungsf orm mindestens ein Abstandsf inger 
32 zugeordnet, der beim Heranfahren einer Tur 11 durch 
den Transport- und Positionierrahmen 19 gegen einen 
Teil der Karosserie 11, z. B. einen Turholmen anstoBt 
und damit die Tur 11 zur Turoffnung ausrichtet. 

Das Komrnando an den Roboter 20 zum Heranfbrdern einer 
Tur 11 mittels des Transport- und Positionierrahmens 
19 vi/ird indessen erst dann gegeben, wenn die Hubvorrichtung 
2 die Karosserie 1 gegen mehrere Abstandsf inger 33 bzw. 
34 anstoQto In Langsrichtung der Karosserie 1, d, h. 
in ihrer Fdrderrichtung , kbnnen auf jeder Seite der 
Karosserie 1 z, B 0 zwei solcher Abstandsf inger angeordnet 
sein. Dann befindet sich die Karosserie in der richtigen 
Hohenlage zum Heranfbrdern der Tur 11 durch 
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den Industrieroboter * 2 mittels dessen Transport- und 
Positionierrahmen 19. Die genaue Hubbewegung der Hubvorrich- 
tung 2 und der Schaltimpuls an den Endlosf or derer fur die 
Karosserie 1 wird durch Justieren vorbestimmt . 

Nach dem Aufnehmen einer Tur 11 durch den Transport- und 
Positionierrahmen 19 dreht der Roboter 20 urn eine vertikale 
Achse 35 den Transport- und Positionierrahmen 19 urn 
180 Grad (Fig. 1) in die richtige Lage zur Karosserie 1. 

Auf dem Boden steht auf jeder Seite der Karosserie 1 eine 
MeSstation 36, die einen HeSkopf 37 (Fig. 4) aufweist. Dieser 
MeSkopf 37 weist in vertikaler Ebene mit Abstand ubereinander 
liegende Tastplatten 38 und 39 auf, die an ihren einander zuge- 
kehrten Seitenu/anden koaxial zueinander angeordnete Tastfinger 
40 bzw. 41 einstuckig besitzen. Der Abstand der Tastplatten 38 ; 
und 39 und damit der Tastfinger 40 und 41 ist urn ein begrenz- 
tes MaG durch Verschiebung veranderbar. Dabei entspricht der 
Abstand der Tastfinger 40 und 41 der vertikalen Hohe der j 
Lasche 16 des Scharniers 14. Die Tastbewegungen der Tast- 
finger 40 und 41 werden uber die Tastplatten 38 und 39 
jeweils uber Anschlage 42 bzw. 43 an MeBfuhler 44 bz\i/. 45 
tibertragen, die durch die Anschlage 42 bzw. 43 je\i/eils an 
ihrer nach auQen gerichteten Stirnseite, also einseitig, 
beauf schlagbar sind. Der Anschlag 42 ist einstuckig mit der 
Tastplatte 38 
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und der Anschlag 43 einstuckig mit der Tastplatte 39 
verbunden. Die Bewegung der MeBfuhler 44 bzw. 45 werden 
an einen Rechner weitergeleitet . Im Rahmen der Erfindung 

i 

liegen auch Ausf uhrungs f ormen , bei denen die Bewegungen 
uber nur eine Leitung an den Rechner weitergegeben werden. 

Urn 90 Grad zur Verschieber ichtung der Tastplatten 38, 
39 und damit auch der Tastfinger 40 und 41 versetzt 
sind zwei weitere Taster 46 und 47 angeordnet, die urn 
! ein begrenztes MaB ebenfalls schwenkbeu/eglich sind und 

i 

; gegen die AuBenflache 48 der Lasche 16 des Scharniers 

i 

\ 14 zur Anlage gebracht werden konnen. Die Taster 46 
1 und 47 sind ebenfalls mit Abstand zueinander angeordnet 
und sind an ihrer TastauBenf lache 49 bzw. 50, die gegen 
die AuBenflache 48 der Lasche 16 zur Anlage gebracht 
werden kcinnen, nach einem Kreisbogen verlaufend, ausge- 
bildet. Die Beu/egungen dieser Taster 46 und 47 wird 
auf MeBfuhler 51 bzw. 52 ubertragen, deren Bewegungen 

| ebenfalls an den Rechner weitergeleitet werden. 

i 

Der MeBkopf 37 ist in Richtung G bzw. H (Fig. 1) urn 

i 

i ein begrenztes MaB durch eine nicht dargestellte Kolben- 

i 

Zylinder-Einheit verschieblich und kann aus einem Gehause 
53 herausgef ahren werden, ist aber wahrend der SchweiBarbeiten 
geschutzt in dem Gehause 53 angeordnet, so daB er nicht 
durch SchweiBspritzer 
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beschadigt oder verschmutzt werden kann. Beim oder nach 
dem Einfahren fallen vor die vordere dffnung des Gehauses 
53 Schutzklappen . 

Durch den MeBkopf 37 ist somit die Bestimmung der Lage 
der Tur 11 in zwei zueinander senkrecht stehenden Ebenen 
moglich. Haben die Meflfuhler 40 und 41 die Lasche 16 
zv/ischen sich ergriffen und uberschreitet der von den 
Tastern 49 und 50 an den Rechner u/eitergegebene Wert 
nicht ein vorgegebenes MaB, so erhalt der betreffende 
Schu/eiBroboter 3, 4 bzw. 5, 6 den SchweiBbef ehl • Der 
durch die Taster 49 und 50 ertastete Wert ergibt ein 
MaB fur die Schragstellung der Lasche 16 in Bezug auf 
die Flachej an die die Lasche angeschu/eiBt wird. In 
der Regel wird man eine leichte keilfbrmige Anordnung 
der Lasche 16 zur AuBenkontur der Karosserie bzw. des 
Holmes, an den die Lasche 16 angeschu/eiBt werden soli, 
anstreben. Es ist jedoch auch moglich, die Lasche 16 
planparellel an dem anzuschweiBenden Teil anzuordnen. 

Der Transport- und Positionierrahmen 19 enthalt auBerdem 
eine manuelle Verstellvorrichtung 54, durch die sich 
das Teil 25 mit skmtlichen Spannvorrichtungen und damit 
auch mit den Puffern 21, 22 und 23 urn ein gewisses Winkelmafl 
urn eine horizontale Achse verdrehen laBt, so daB die 
zu posit ionierende 
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und anzuschu/eiflende Tur 11 urn ein geu/isses WinkelmaQ, 
gewissermaQen "schief", von z. B. 1,5 Grad zur Horizontalen 
geneigt gegen die Geu/ichtskomponente befestigt \i/ird. 
Dies hat zur Folge, daQ nach dem spateren Einbau aller 
Mechanikteile fur die Fensterhebung , Turverkleidung 
usw. die Tur genau paBt , v/ahrend sie bei vorheriger 
genauer Befestigung durch die Geu/ichtskomponente der 
zusatzlich noch einzubauenden Teile klemmen konnte. 

Des ueiteren u/eist der Positionierrahmen 19 durch Kolben-Zy- 
linder- Einheiten 57 bzw. 58 betatigbare Andruckstucke 
59 bz\i/. 60 auf, die vi/ahrend des SchweiBprozesses die 
Laschen 16 der Scharniere 14 gegen den betreffenden 
Holm der Karosserie 1 andrucken, Durch entgegengesetzte 
Druckmitteldruckbeauf schlagung werden die Andruckstucke 
59 bzu/. 60 eingefahren. 

Die Wirkungsweise der aus der Zeichnung ersichtlichen 
Ausfiihrungsf orm ist folgende: 
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Angenommen, eine Karosserie 1 rait vier Turoffnungen zum Mon- 
tieren von vier Turen sei durch die Hubvorrichtung 2 in Rich- 
tung D hochgehoben worden, bis die Tastfinger 33 und 34 in Be- 
ruhrungskontakt mit den dafUr vorgesehenen Teilen der Karosser- 
ie 1 gelangen. Dann vi/ird der Industrieroboter 20 automatisch 
in Aktion gesetzt, fahrt den Transport- und Positionierrahmen 
19 zu dem Magazinf orderer 10, voraufhin der Transport- und Po- 
sitionierrahmen 19 in Richtung K abgesenkt wird, eine Tur 11 
aus dem Magzinf or derer 10 aufnimmt, wieder in Richtung V ange- 
hoben wird, d. h. die Tur 11 wird aus dem betreffenden Magazin 
12 herausgenommen . Alsdann bewegt der Roboter 20 den 
Transport- und Positionierrahmen 19 in Richtung F und dreht 
ihn dabei urn 180 Grad und fahrt die Tur 11 gegen die dafur 
vorgesehene Offnung der Karosserie 1, bis der Tastfinger 32 
gegen den dafur vorgesehenen Anschlag der Karosserie 1 bzw. 
gegen den Holmen zur Anlage kommt , u/obei durch das Raum- 
gelenk 24 eine gewissermaQen schwimmende Zentrierung der Tur 
11 in Bezug auf die dffnung entsteht und ein pneumatischer 
Ausgleich beim Gegenfahren der Tur 11 gegen die Karosserie 
11 durch die dafur vorgesehenen pneumatischen Kolben-Zylin- 
der-Einheiten 27, 28 gegeben ist,wahrend die Kolben-Zy linder - 
Einheit 29 gesteuert ist. Alsdann fahrt der MeBkopf 37 aus 
dem Gehause 53 heraus und tastet mittels der MeQfinger 40 und 
41 die Lasche 16 des Scharniers 14 ab. Gleichzeitig gelangen 
die Taster 46 und 47 mit ihren gerundeten AuGenflachen 49 
und 50 gegen die AuBenseite 48 der Lasche 14 und ertasten 
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damit mit Abstand zueinander zwei Ref erenzpunkte der 
Scharnierlasche 16 in Wagenbreite, bestimmen also gewisser- 
maQen eine Ebene. Stimmen die von den Fingern AO und 
41 sowie den Tastern 46 und 47 an den Rechner gegebenen 
Werte mit den vorgegebenen Werten innerhalb der Toleranz- 
grenzen uberein, so erhalten die auf dieser Wagenseite 
befindlichen SchveiBroboter , z. B. 3 und 4, einen Schu/eiB- 
befehl. Der jeweils obere Roboter, z. B, 3, schu/eiBt 
dann die obere Naht an der betreffenden Lasche 16 und 
der untere Roboter, z. B. 4, die jeweils untere Naht 
an der Lasche 16. 

Nach Beendigung des Schu/eiBvorganges wird die betreffende 
Schu/eiBduse zu einer Reinigungsvorrichtung automatisch 
j hinbeu/egt, gereinigt und ausgeblasen, u/oraufhin die 

Karosserie 1 mit den angeschu/eiBten Turen abgesenkt, 
| also in Richtung C (Fig. 2) bewegt u/ird und sich der 
! Endlosf orderer taktweise u/eiterbewegt , bis eine neue 

j Karosserie 1 zu der Hub vorrichtung 2 gelangt und erneut 

i 

in Richtung D gehoben wird, woraufhin sich der Arbeitszyklus 
vi/iederholt . Dadurch lassen sich Turen 11, aber auch 
Kof ferraumdeckel , Motorraumdeckel us\i/,, im Raum vollkommen 
automatisch positionieren und befestigen. 
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Der Hagazinforderer 10 wird automatisch durch den Einleger 

9 nachgefullt und bewegt sich ebenfalls taktweise in 
Richtung F f so daS die Industrieroboter 20 mit seiner 
Transport- und Positioniervorrichtung 19 stets die in 
Transportrichtung F vordere Tur 11 aus dem Magazinf orderer 

10 herausnehmen kann. 

Die in der Beschreibung , in der Zusammenf assung und 

in den Patentanspruchen beschriebenen sowie in der Zeichnung 

dargestellten Merkmale konnen sou/ohl einzeln als auch 

in beliebigen Kombinationen fur die Verwirklichung der 

Erfindung wesentlich sein. 
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Bezugszeichenliste 



1 


Karasserie 


2 


Hubvorricht ung 


3 


Schu/eiBroboter 




ii 


5 


ii 


6 


ii 


7 


Deckenkonstruktion 


8 


Fundament 


9 


Einleger 


10 


Magazinforderer 


11 


Tur 


11a 


Boden 


12 


Magazin 


13 


Fordermittel 


14 


Scharnier 


15 


Lasche 


16 


ii 


17 


Schu/enkachse 


18 


AuBenkontur 
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Transport- und Positionierrahmen 

Roboter 

Puf f erelement 

ii 

ti 

Raumgelenk 
Teil 

AuBenkontur 

Kolben-Zylinder-Einheit 

i. ii » 

gesteuerte Kolben-Zy linder-Einhe 

Fuhrung 
ti 

Abstandsfinger 
Abstandsf inger 
it 

Achse 

Hefistation 
MeSkopf 
Tastplatte 
ii 

Tastfinger 
n 
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42 Anschlag 
43 

44 MeSfuhler 
45 

46 Taster 

47 » 

48 AuGenflache 

49 TasterauBenflache 
50 

51 MeQfuhler 
52 

53 Gehause 

54 Verstellvorrichtung 

55 Sauger 

56 »' 

57 Kolben-Zylinder-Einheit v 

58 " « ii 

59 Andriickstiick 

60 » 

61 Antrieb 
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C Hubrichtung 
D 

E Bewegungsrichtung 
F 

G Verschieberichtung 

K Bevi/egungsrichtung 
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Patentanspruche 



Verfahren zum Positionieren und zum Befestigen 
von flachigen Kbrpern im Raum an mindestens einem 
anderen Korper, insbesondere zum Positionieren 
und anschlieBendem Befestigen von Teilen an einer 
Kraftfahrzeug-Karosserie, wobei der flachige Korper 
an den anderen Korper heranbewegt wird und uber 
mindestens einen Tastfinger seine Lage zu dem anderen 
Korper ertastet wird und danach der flachige Korper 
gegen den Korper heranbewegt und bis zum korperlichen 
Kontakt zu dem anderen Korper u/eiterbewegt u/ird 
und daraufhin in z\i/ei verschiedenen Ebenen an einem 
einstiickigen Teil des flachigen Korpers die Lage 
im Raum erkannt, insbesondere ertastet wird, dadurch 
gekennzeichnet , da 6 

a) der flachige Korper (11) urn drei Freiheitsgrade , 
vorzugsureise raumgelenkig , gegen den Korper 
(11) heranbewegt u/ird- 
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d) daB die ertasteten Werte an einen Rechner 

gegeben uerden, der die zutn Durchfiihren der 
Befestigungsarbeit fur den flachigen Korper 
(11) und/oder dessen damit einstiickig verbundenen 
Teil (14) weitergegeben u/erden; 

c) woraufhin ein Industrieroboter (z. B. 3, 4) 
das betreffende Teil (16) mit dem anderen 
Korper (1) verbindet. 

Verfahren zum Befestigen einer Tur an einer Karosserie 
eines Kraft fahrzeugs , wobei die Karosserien mit 
Abstand zueinander durch einen Endloaf orderer taktweise 
zur vorbestimmten Stelle herangef ordert u/erden, 
nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , daQ 

a) die betreffende Karosserie angehoben wird, 
bis ihre HBhenlage durch Tastfinger (33,34) 
"erkannt" wird; 

b) und daQ die Tur (11) rait ZM/ei in unterschiedlichen 
Ebenen ubereinander befestigten, insbesondere 
angeschweiQten Scharnieren (14), raumgelenkig 

. schv/immend - herangef ordert und gegen die 
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dafiir vorgesehene Offnung bewegt wird, bis 

ein Tastfinger (32) mit einer dafur vorbestimmten 

Stelle in Beriihrungskontakt gelangtj 

und daB die vertikale Hohenzuordnung der Schar- 
niere (14) durch Tastfinger (40, 41) ertastet 
und diese Werte an einen Rechner u/eitergegeben 
u/erden ; 

und das gleichzeitig mit dem Ertasten der 
Hohe der Scharniere (14) eine dazu vorzugsweise 
senkrechte Ebene - die nach auBen gerichtete 
Seitenu/and des betreffenden Scharnierteils 
(16) - durch zwei mit Abstand zueinander ange- 
ordnete Taster (46, 47) ertastet und dadurch 
die Winkellage dieses Scharnierteils (16) 
in Bezug auf die Karosserie (1) erkannt und 
ebenfalls an einen Rechner weitergegeben wird; 

und daB bei innerhalb vorgegebener Toleranz- 
werte liegenden Tastwerten gemaB c) und d) 
der Rechner an einen oder an mehreren Schu/eiB- 
robotern (3, 4 bzw. 5, 6) auf jeder Seite 
der Karosserie (i) einen Schu/eiBbef ehl erteilt, 
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woraufhin diese SchweiBroboter (3, 4 bzw. 
5, 6) jeweils mindestens eine obere und mindestens 
eine untere SchweiBnaht an jeder Lasche (16) 
jedes Scharniers (14) einer jeden Tur (11) 
8ch\iieiflen ; 

daB vor Beginn des SchweiBvorganges die Tast- 
finger (40, 41 bzvu. 46, 47) aus dem SchweiBbereich 
wegbewegt und geschutzt angeordnet werden; 

und dafl nach dem Schu/eiBen die SchweiBvor- 
xichtungen automatiach mechanisch und/oder 
durch Druckgas, z. B. geolte Druckluft gesaubert 
u/erden ; 

und daB nach dem Schu/eiBen die Karosserie 
wieder auf den ala taktenden Linearf Srderer 
oder auf den ala kombinierten Linear-Hub-Senk- 
forderer ausgebildeten Endlo S f orderer abgesenkt 
und taktweise weiterbewegt uierden. 
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Vorrichtung zum Durchfuhren des Verfahrens nach 
Anspruch 1, insbesondere zum Befestigen von Autoturen 
an einer Karosserie, da durch gekennzeichnet , da3 

a) durch einen rnotorischen Einleger (9) die Autoturen 

(11) einem als Endlosf orderer ausgebildeten 
Magazinf orderer (10) zufUhrbar sind, u/obei 

der Magazinf orderer (10) mehrere in Fbrderrichtung 
mit Abstand hintereinander angeordnete Magazin 

(12) aufweist, die durch ein endloaes, motorisch 
angetriebenes Zugelement miteinander verbunden 
sind, wobei die Magazine (12) nach oben offen 
ausgebildet sind, in die die Turen (11) absetzbar 
sind ; 

b) und daQ im Deckenbereich ein dreiachsiger 
Industrieroboter (20) angeordnet ist, der 
einen Transportier- und Positionierrahmen 
(19) steuert, insbesondere in vertikaler Ebene 
(V bzw. K) anhebt und absenkt und ihn um eine 
vertikale Achse (35) um mindestens 180 Grad 
dreht ; 

c) und daQ der Transport- und Positionierrahmen 
(19) mehrere Puf ferelemente (21, 22, 23) und/oder 
mit Unterdruck beauf schlagbare Sauger (55, 

56) aufu/eist, 
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die sich samtlich flachig gegen die Tur (11) 
anlegen ; 

d) u/obei der Transport- und Positionierrahmen 
(19) mindestens eine Klemmvorrichtung zum 
Haltern der aus einem Magazin (12) des Magazin- 
fbrderers (10) herauszunehmenden Tur (11) 

und wenigstens einen Tastfinger (32) aufweist, 
der mit einem Teil der Karosserie in Beruhrungs- 
kontakt gelangt; 

e) und daQ der Transport- und Positionierrahmen 
in seinem mittleren Bereich ein Raumgelenk 

(24) besitzt, so daB der Transport- und Positionier- 
rahmen (19) die jevi/eils aufgenommene Tur (11) 
raumgelenkig - schwimmend - haltert und sie 
in dieser Lage raumgelenkig gegen die mit 
der betreffenden Tur (11) auszurustende dffnung 
der Karosserie (1) heranf ahrt • 

f) wobei der Transport- und Positionierrahmen 
(19) mit Abstand in vertikaler Ebene - uberein- 
ander - wenigstens zwei motorisch, z. B. 

durch Druckluft bewegliche Andruckstucke (59, 
60) aufweist, die jeu/eils eine Lasche (16) 
von mit Abstand zueinander angeordnete, an 
der Innenseite der betreffenden 
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Tiir (11) einstuckig, z. B. angeschu/eiBte , 
Scharniere (14) gegen die Flache (11) der 
Karosserie, z. B. einen Holm, andrucken; 

g) und daB im Abstand neben dem Magazinf orderer 
(10) ein motorisch, z. B. pneumatisch ein- 
und ausfahrbarer MeBkopf (37) zum Ertasten 
des Hohenbereichs der betref f enden Scharnier- 
laschen (16) und der Winkelneigung in Bezug 
auf den Karosserieteil an den die Lasche (16) 
angeschweiflt werden soli in einer senkrecht 
dazu stehenden Ebenen angeordnet ist; 

h) u/obei der Vorrichtung ein Rechner zugeordnet 
ist, der die in zwei aufeinander senkrecht 
stehenden Ebenen ertasteten Werte mit vorgegebenen 
Grenzwerten vergleicht und daraufhin die Vor- 
richtungsteile , insbesondere SchweiBroboter 

(3, 4 bzw. 5, 6) steuert. 

Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gelcennzeichnet , 
daB der MeBkopf (37) zwei mit Abstand zueinander 
angeordnete, parallel zueinander verlaufende Tast- 
platten (38, 39) aufweist, die an ihren freien 
Enden je einen Tastfinger (40 bzw. 41) einstuckig 
besitzen, die in vertikaler Richtung die Breite 
(Hohe) der anzuschweiBenden Lasche (16) des Scharniers 
(14) ertasten und daB 
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der MeBkopf (37) auQer den 2\s/ei mit Abstand zueinander 

angeordneten, parallel zueinander verlaufenden 

Tastplatten (38, 39) weitere Taster (46, 47) mit 

gerundeten TasterauBenf lachen (49, 50) aufweist, 

die gegen die nach auBen gerichtete Oberflache 

der Lasche (16.) des Scharniers (14) zur Anlage 

bringbar sind, wobei jeder Tasterplatte (38, 39) 

je ein einstuckiger Anschlag (42 bzw. 43) zugeordnet 

ist, die jeweils gegen MeBfuhler (44 bzw. 45) einseitig 

frei anliegen und daQ auch die Taster (46 bzw. 

47) einseitig gegen MeBfuhler (51 bzw, 52) frei 

anliegen und daB die Bewegungen der MeBfuhler (44, 

45 bzw. 51, 52) an einen Rechner veiterleitbar 

sind. 

V Q,r xii c.h t U n g.. n a.C h. . An sprue h JJ. ..p d e r 4, dadurcfo gekenn- 
zeichnet, daB der Transport- und Positionierrahmen 
(19) ein Teil (25) mit einem Raumgelenk (24) aufweist, 
wobei das Teil (25) mehrere, insbesondere drei 
in den Eckpunkten eines Dreiecks angeordnete Puffer- 
elemente (21, 22 und 23) an der die Tur (11) auf- 
nehmenden Seite besitzt, die sich gegen die AuSenflache 
der Tur (11) anlegen und daB das Teil (25) an einen 
Rahmen angeordnet ist, der 
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in drei Ebenen durch Kolben-Zylinder-Einheiten 

(27, 28, 29) urn jeweils ein begrenztes MaS verstellbar 

ist. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch geflcennzeichnet , 

daB der Rahmen mit dem Teil (25) um wenigstens 
eine horizontale Achse in zu/ei entgegengesetzten 
Richtungen um ein begrenztes WinkelmaB neigungs- 
verstellbar ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 3 oder einem der folgenden, 
dadurch gekennzeichnet , daQ dem Rahmen je mindestens 
ein durch je eine Kolben-Zylinder-Einheit (57 bzu. 
58) gegen die Lasche (16) des betreffenden Scharniers 
(14) einwirkendes Andruckstuck zugeordnet ist. 
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